espacenet — Bibliographic data 



Page 1 of 1 



Welcome to espacenet. If this is not your first visit and some time has passed, you may experience reduced 
navigation until you perform a search. 



Vacuum clamp for transporting articles has two or more suction units 
mounted at right angles to each other on frame which carry suction 
cups and grip top and one side of object, distance between units being 
adjustable 
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Abstract of DE 19959285 (A1) 

The vacuum clamp for transporting articles (11a) 
has two or more suction units (19, 20) mounted at 
right angles to each other on a frame (18). These 
carry suction cups (21 , 22) which grip the top and 
one side of the object, the distance between the 
units is adjustable. An Independent claim is 
included for a manipulating system containing the 
clamp. 
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Dia folgonden Angaben alnd dan votn Anmeldar aingsretcJiten Unteriagan entnomman 

Prufungsentrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

Vakuum-Grerfsyste'm zum Gretfen eines Objekts und Handhabungsgeret zum Handhaben eines Objekta mit 
Hirfe eines Vakuum'-Gre'tfsystems 
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Dia Erfndung betrifft oin Vakuum-Greifsystem (10) zum 
Greifan mindestans ainas Ob]ekts (11a), wobei das Vaku- 
um-Graifsystam (10);einen Grundkorper (18) und minde- 
stans zwei in einem rechten Winkal zueinander angaord- 
nate und an dam Grundkorper (16) engaordneta Saugeirv 
heiten (19, 20) mit jaweits mindestans einem Sauggrelfar 
(21, 22) eufwaist und Wobei mindestans eina dar Saugein- 
haiten (19) das oder jedaszu greifende Objekt (11a) von 
oban und mindestans sine dar Seugeinheiten (20) das 
oder jades zu greifencie Objekt (11a) von einar Selte graift 
Um ein moglichst Rexibles Vakuum-Graifeystem (10) zu 
schaffen, wird vorgeschlagen, dass dia Seugeinheiten 
(19, 20) dar art an dam Grundkdrpar (18) angaordnatsind, 
dass zum Greifan das Objekts (11a) der Abstand zwischen 
dar oberan Seugainheit (19) und der saitlichen Saugeirv 
heit (20) variierbar ist. Oes weiteren wird vorgeschlagen, 
dass das Vakuum-Greifsystem (10) ainan mechanischen 
Untargreifar (25) eufwaist, auf dam des gegriffene Objekt 
(11a)abstallberist 
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seits groB genug sind, urn auch groBe Objekie sicher lind zu- 
veriassig zu halten, und; dass sie andererseits klein genug 
sind, uni bei kleinen Objekten nichi seillicb tiberzusiehen. 

Ein Greifen einzelner Objekie mit stark variierenden Ab- 
messungen ist bspw. in Warenverteilzentren fiir Super* 
markte besonders wichtig. Doit sind alle Waren aus dcm 
Sortimcnt dor SupcrmSrktc nach Wareo sorticrt auf Palcttcn 
angeordnet Fur die einzelnen Supermarkte mils sen Paletien 
mit verschiedenen Waren aus dem Waren vend Izentrum zu- 
sammengestellt werden.' Dazu kann bspw. ein Handba- 
bungsgerat eingesetzt werden, das einen Handhabungsrobo- 
ter oder einen Portalrobqter aiifweist, an dessen Ann ein er- 
findungsgemSBes Vakuum-Greifsystem angeordnet ist. 
GroBe Waren bilden selbst ein Objekt, das von dem Va- 
kuum-Greifsystem gegrifFcn weiden kann. Bei kleinereo 
Waren sind mehrere Waren zu einer Wareneinheit verpackt, 
die dann ein Objekt bildet 

Das Vakuum-Greifsystem greifl die Objektc von der Pa- 
lette des Warenverteilzentruins. Der Roboter verfahrt das 
Vakuimi-Greifsystem mit dem gegriffenen Objekt zu einer 
Palette des Supennarkts und das Vakuum-Greifsystem gibt 
das Objekt dort frei (sogJ Pick to Pallet). Es ist auch denkbar, 
dass der Roboter das Vakuum-Greifsystem mit dem gegrif- 
fenen Objekt zu einem' Forderband verfahrt und das Va- 
kuum-Greifsystem das Objekt don freigibt (sog. Pick to 
Belt). Am Ende des F8rderbands stent ein weiterer Roboter, 
der das Objekt dann von; dem Forderband ntmmt und auf ei- 
ner Palette des Supennarkts ablegt 

GemlB einer andereb vortcilbaften Wciterbildung der 
vorliegenden Erfindung wird vorgeschlagen, dass der A fa- 
stand zwischen der Saugeinheit auf der Oberseite des Ob- 
jekts und der Saugeinheit auf der Seite des Objekts deran 
variierbar ist, dass die Saugeinheit auf der Seite des Objekts 
das Objekt stets Lm unteren Bereich des Objekts greifl. Bei 
dieser Weiterbildung wird ein Objekt mil beliebigeu Ab- 
messungen stets mil dent maximal moglichen Hebelarm ge- 
gruTen und es kann somit wesenthch sicherer angehoben 
und gehalien werden. AuBerdetn ist bei dieser Weiterbil- 
dung sichergestellt, dass bei einem Objekt, das als eine qua- 
derformige Kartonpalette ausgebildet ist, auf der Waren an- 
geordnet und mit einer Kunststoflfolie mit der Kartonpaletie 
verschweiBt sind, die Saugeinheit auf der Seite des Objekts 
stets die Kartonpalette greifl und nicht die Kunststoflfolie. 
Die auf der Kartonpalette ahgeordneten Waren habea nSm- 
licb haufig eine von eider Quaderform abweichende Form, 
so dass die Kunststofffblie an der Seite des Objekts keine 
ebene FlScbe bildet. Es verstebt sich, dass ein solches Ob- 
jekt viel besser und sicherer an der relativ ebenen Kartonpa- 
letie als an der Kunststofffoue gegriffen werden kann. 

Gem&B einer bevorziiglen Ausfuhrungsform der vorlie- 
genden Erfindung- wird vorgeschlagen, dass das Vakuum- 
Greifsystem zum Greifen eines Objekts mindesiens zwei 
obere Saugeinheiten und mindestens zwei seitlicbe Saugein- 
heiten mit jeweils mindestens einen Sauggreifer aufweist, 
wobei der Abstand zwischen den einzelncn Saugeinheiten 
parallel zu der Oberseite des Objekts und/oder der Abstand 
zwischen den einzelncn Saugeinheiten parallel zu der Seite 
des Objekts variierbar ist Auf diese Weise kann die wirk- 
same Saugftache der Saugeinheiten auf der Oberseite bzw. 
auf der Scitc des Objekts vcrgroBcrt werden. 

Geraafl einer weilerep bevorzugten Ausfuhrungsform der 
vorliegenden Erfindung wird vorgeschlagen, dass die Saug- 
einheit auf der Oberseite des Objekts an dem Grundkorper 
des Vakuum-Greifsystems bohen verschiebbar gefuhrt und 
in einer bestimmten Hohe festlegbar ist und dass die Saug- 
einheit auf der Seite des Objekts hohenfesl an dem Grund- 
kCroer befestjEl ist Die Saueeinheit auf der Oberseite des 



des Objekts voizugsweise in ihrer riedrigsten Position. In 
dieser Position wird sic entweder durch ihr Eigcngcwicht 
oder zusatziich durch Federkraft gehalten, Das Vakuum- 
Greifsystem gemSB dieser AusfQhrungsform win) von oben 
s auf das zu greifende Objekt niedergefahrm Dabei kommt 
die obere Saugeinheit zu einem bestimmten Zeitpunkt zur 
Auflagc mit der Oberseite des Objekts. Die Htihcnposition 
(z-Position) des Vakuum-Greifsystems zu diesem Zeitpunkt 
wird ertaBt und das Vakuum-Greifsystem abhangig von der 

to HOhc des zu greifenden Objekts weiter nach unten verfah- 
rcn, bis sich die Saugeinheit auf der Seite des Objekts (seit- 
liche Saugeinheit) im unteren Bereich des Objekts befindet 
Dabei wird die obere Saugeinheit relativ zu dem Grundkdr- 
per des Vakuum-Greifsystems nach oben verschoben. So- 
ts bald die seitlichc Saugeinheit den unteren Bereich des Ob- 
jekts erreicht hat, wird die obere Saugeinheit in ihrer Posi- 
tion festgelegt Wenn zum Vferfahren des Vakuum-Greifsy- 
stems ein Roboter eingesetzt wird, wird gemSS dieser Aus- 
fuhrungsform der Erfindung das Hohenverschieben der obe- 

20 ren Saugeinheit also passi v, d. h. ohnc Verschiebemittcl son- 
dem durch Vferfahren des Roboters, ausgefilnrt 

Altemativ wird vorgeschlagen, dass die Saugeinheit auf 
der Oberseite des Objekts rrOhenfest an dem Grundkorper 
des Vakuum-Greifsystems befestigt ist und dass die Saug- 

2S einbeit auf der Seite des Objekts an dem Grundkorper b6- 
. henverschiebbar gefuhrt und in einer bestimmten H6he fest- 
. legbar ist Die seitliche Saugeinheit befindet sich vor dem 
Greifen des Objekts vorzugsweise in ihrer hochsten Posi- 
tion. Das Vakuum-Greifsystem gemafl dieser altemahven 

30 Ausfuhrungsform wird von oben auf das zu greifende Ob- 
jekt niedergefahren. Dabei kommt die obere Saugeinheit zu 
einem bestimmten Zeitpunkt zur Auftage mit der Oberseite 
des Objekts. Die Hoben position (z-Position) des Vakuum- 
Greifsystems zu diesem Zeitpunkt wirderfaSt und die seitli- 

35 che Saugeinheit abhangig von der Hebe des zu grafenden 
Objekts nach unieo verfahren, bis sie sich im unteren Be- 
reich des Objekts befindet, wo sie dann festgelegt wird. 

Das Hdbenverschieben der Saugeinheit auf der Oberseite 
des Objekts bzw. der Saugeinheit auf der Seite des Objekts 

40 erfolgt gemaB einer anderen Ausfuhrungsform der Erfin- 
dung durch VerschiebemitteL Die Verscm'ebemiuel sind 
voizugsweise als mindestens ein Pneumalikzylinder ausge- 
bildet, der zwischen dem Grundkorper des Vakuum-Greif- 
systems und der Saugeinheit angeordnet ist Altemativ wird 

a vorgeschlagen, dass die Verschicbemittel als ein Elektromo- 
tor ausgebildet sind, der die Saugeinheit Qber eine Getriebe- 
anordnung bebenverschiebt 

Sobald sich die seitliche Saugeinheit im unteren Bereich 
des Objekts befindet, wird sie zur Auftage an der Seite des 

so Objekts gebracht Dazu wird gemaB einer bevorzugten Aus- 
fuhrungsform der vorliegenden Erfindung vorgeschlagen, 
dass die Saugeinheit auf der Oberseite des Objekts parallel 
zu der Oberseite verschiebbar an dem Grundkorper des Va- 
kuum-Greifsystems gefuhrt ist Urn die seitliche Saugein- 

55 heil an der Seite des Objekts zur Auflagc zu bringen, wird 
das gesamte Vakuum-Greifsystem so weit in Richtung auf 
die Seite des Objekts verschoben, bis die seitliche Saugein- 
heit auf der Seite auftiegt Dabei wird die obere Saugeinheit 
parallel zu der Oberseite des Objekts verschoben. 

£0 Altemativ wird vorgeschlagen, dass die Saugeinheit auf 
der Seite des Objekts senkrecht zu der Seite verschiebbar an 
dem Gnindkfirper des Vakuum-Greifsystems gefuhrt ist 
Um die seitliche Saugeinheit an der Seite des Objekts zur 
Auflage zu bringen, wird die seitliche Saugeinheit so weit in 

65 Richtung auf die Seite des Objekts verschoben, bis sie auf 
der Seite aufliegt 
Sobald die Saueeinheiten an der Oberseite bzw. der Seite 
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nauer kann die Breite der ergriffenen Srite bestimmt wer- Hochachse jeweils tin Wegsensor zwischen dem Aoscblag- 
den. | element und dem Grundkorper des Vakuum-Greifsys terns 
GemaB nocb einer anderen bevorzugten Ausftlhrungs- angeoidaet isL Eine vollstSndige Fdnlokalisierung des Ob» 
fonn der vorliegenden Erfindung wild vorgeschlagen, diss jekts lafit sich berdts mit insgesamt drei Wegsensaren an 
derUntergrciferaufgrund semesHgengewichtscder mittels 5 den beiden Anschlagelementen, d. b. mit zwei Wegsensoren 
Verschiebemittel hShenverschiebbar an dem Grundkfirper an dem dneo und einera Wegsensor an dem anderen An- 
des Vakuum-Grcifsystcms geflihrt ist Bcvor der Untcrgrri- schlagclcmcou ausfutucn, 

fer unter das angehobene Objekt geschoben wind, wird er Es ist denkbar, dass die FeinlokaKsierungsmittel nicht als 

auf die richtige Hohenposidon verschoben, damit er in den Tfeil des ^kuum-Greiftystems sondem unabhangig von 

Spall zwischen der Unteiseite des angehobenen Objekts und to dem Vakuum-Greifsys tern ausgebildet sind. Zur Feinlokali- 

dcr ehemaligen Auflageflaehe des Objekts paSt. Aus der Ho- sierung kdnnle das ergriffene Objekt bspw. durch Verfahreo 

henposin'on des oberen |Sauggreifers ist die z-Position der des Roboters odex minels eines Fdrderbandes, auf dem das 

Obersdte des Objekts bekannt. Falls die Abmessungen des Objekt von dem Vakuum-Greifsystem abgesetzt wild, zu 

Objekts ebenfalls bekannt sind, kann die richtige Hdhenpo- den FeinlokaUsierangsmitteln befordert werdeo, wo dann 

sition des Untergreifeis *rmittdt werden. ts die Feinlokalisation durchgefilhrt wird. 

Vbrteilhafterweise ist jan dem Gnindktfrper des Vakuum- Zur Vereinfachung des ernndungsgemBBen Vakuum- 
Greifsys terns ein hohenverscbiebbarer und in einer be- Greifsystems wird vorgeschlagen, dass die Saugeinhdt auf 
summten Hone festlegbarer Anschlag geflihrt, der ein Ver- der Seite des Objekts als eines der flachigen Anschlagele- 
schieben des Untergreifers nach untenbegrenzt Dieser An- mente der Feinlokalisiemngsmittel ausgebildet ist Des wei- 
schlag wird auf eine Hdhenposition verschoben und in die- 20 teren wird vorgescblagen, dass mindesteos eines der flachi- 
ser Position festgelegt, so dass der Untergreifer in der riehti- gen Anschlagdemente an dem Grundkfirper des vakuum- 
gen Hehenposidon auf dem Anschlag zur Auflage kommt Greifsystems zwischen dner Hinsatzposition und einer Ruh- 
Der Untergreifer bewegt sich vorzugs weise aufgrund sdnes epositkra versch wenkbar gelagert isL Vbrzugs weise ist das 
Eigengewichts sdbsta'tig nach unten, bis er zur Auflage auf Anschlagelement, das die seitliche Saugdnhdt bildet, nicht 
dem Anschlag kommt. i U versebwenkbar ausgebildet Das andere Anschlagelement 

Altera ativ wird vorgeschlagec, dass das H6henverschie- ist dagegen verschwenkbar ausgebildet und kann in eine Po- 

ben des Untergreifers bzw. des Anschlags durch Verse hiebe- sition verschwenkt werden, in der es beim Greifen und An- 

miud erfolgt Die Verscbiebemiuel sind vorteilhaflerweise beben des Objekts, bdra Unierschiebeo des Unteigreifors 

als mindesteos ein Pneumatikzylinder ausgebildet, der zwi- und beim Absetzen des Objekts auf dem Untergreifer nicht 

schen dem Grundkorperdes Vakuum-Greifsystems und dem 30 st6rt,solangeesiricmr^etigtwird 

Untergreifer bzw, zwischen dem Grundkorper und dem An- GemaB dner bevorzugten Ausfuhrungsform der vorlie- 

schlag angeoidaet ist Altera ativ wird vorgescblagen, dass geoden Erfindung wird vorgeschlagen, dass die Fdnlokali- 

die Verschiebemittel als ein FJektromotor ausgebildet stmt, oerungsmittel als Tastsensoren ausgebildet sind. Jeweils 

der den Untergreifer bzw. den Anschlag liber dne Getriebe- mindestens did der Tastsensoren sind in zwei Ebenen ange- 

anordnung bobenverschiebL 3S ordnet, die in ein em rechten Winkd zueinander steben. Die 

Mit Hilfe der oberen Saugeinhdt und dem mechanischen lastsensoren konnen auf den Seiten des zu greifenden 0b- 

Untergreifer konnten bereits die HQ hen position und zwd jekts zur Auflage gebracbt werden. Dazu konnen entweder 

Taumdwinkel des Objekts bestimmt werden. Um eine wd- die Tastsensoren zu den Seiten des zu greifenden Objekts 

tere Handhabung (z. B. Palettieren beim Rck to Pallet) des oder das zu greifende Objekt zu den Tastsensoren bewegt 

gegriffenen Objekts zu ermoglicheo, muss die Lage des Ob- 40 werden. Die Tastsensoren kttnnen aktiv mit Hilfe von Ver- 

jekts bekannt sein. Zum Bestimmen der Lage des Objekts schiebemitteln zu den Seiten des Objekts bewegt werden. 

miisscn zusatzlich die Breiten- und Langspositionen und der Alternati v kann das Verse hieben der lastsensoren auch pas- 

Drehwinkel des Objekts bestimmt werden. Dazu wird ge- siv mit Hilfe des Handhabungsroboterserfolgen. Dazu wer- 

m2B einer vorteilhaften iWdterbildung der vorliegenden Er- den die Tastsensoren zusammen mit dem Vakuum-Greifsy- 

findung vorgeschlagen, dass das Vakuum-Greifsystera Fein- <s stem von dem Handhabungsroboter zu den Seiten des zu 

lokah'sierungsmittel zum Anordnen des angehobenen Ob- greifenden Objekts bewegt, bis sie auf den Sdten zur Auf- 

jekts in einer vorgegebenen Lage aufwdst Vbrteilhafter- lage gelangen. Das Vakuum-Greifsystem gemfifi der vorge- 

weise sind die Femlokalisierungsmittel als zwei in einem schlagenen Ausfuhrungsform wdst auBerdem Mittel zum 

rechten Winkel zudnan'der und in einem rechten Wmkel zu Auswerten der Ausgangssignale der lastsensoren auf. So- 

dem Untergreifer stehende flacbige Anschlagdemente aus- so bald die Tastsensoren auf den Seiten des zu greifenden Ob- 

gebildet, die an dem Grundkorper des Vakuum-Greifsy- jekts zur Auflage gelangen, verindern sich die Ausgangssi- 

s terns angeordnel sind, wood die Sdtea des Objekts auf den gnale der Tastsensoren. Wean alle lastsensoren auf den Sei- 

Flachen der Anschlageiemente zur Auflage bringbar sind. ten des Objekts zur Auflage gelangt sind, kbnnen die Brd- 

Zum Bestimmen der Lage des Objekts wird altemadv ten- undLBngspositionen und der Dreh winkel und damitdie 

vorgeschlagen, dass das Vakuum-Greifsystem Feinlokalisie- SS Lage des zu greifenden Objekts bestimmt werden. Mit der 

rungsmittel zum Bestimmen der Lage des zu greifenden Ob- vorgeschlagecen Ausfuhrungsform kann die Fdnlokalisie- 

jekts aufweist. Vbrteilhafterweise sind die Feinlokalisie- rung des Objekts bereits vor dem Anheben oder Absetzen 

rungsmittel als zwei in einem rechten Wmkel zueinander des Objekts auf dem Untergreifer durchgefilhrt werden. 

und in einem rechten Winkel zu dem Untergreifer stehende GemaB noch einer anderen vorteilhaften Weiterbildung 

flachigc Anschlagdemente ausgebildet, die an dem Grund- W der vorliegenden Erfindung wird vorgescblagen, dass das 

kdrper des Vakuum-Greifsystems um ihre Hochachsen ver- Vakuum-Greifsystem einen Sensor zur Auswahl eines von 

schwenkbar gelagert sind, wohei die Flachen der Anschlag- den Saugeinheiten des "vakuum-Greifsystems zu greifenden 

elemente auf den Seiten des Objekts zur Auflage bringbar Objekts aus auf einer Palette angeordneten Objekten und zur 

sind, und Mittel zum Bestimmen der Verschwenkposiiion Groblokaiisierung des ausgewahlten Objekts aufweist. Die- 

der Anschlagetemente vorgeseben sind Die Mittel zum Be- 65 ser Sensor fflhrt vor der Feinlokalisierung bzw. vor dem ei- 

stimroen der Versch wenkposition der Anschlagdemente gentlichen Greifvorgang eine Groblokaiisierung des zugrd- 

sind vorzugsweise als Wegsensoren ausgebildet, wobei vor- fenden Objekts aus. Dabti wird das Objekt mil einer Genau- 
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abgelegi ist < Saugeinheiten 19, 20 auf. Die Saugeinheiten 19, 20 sind in 

Ad dem Vakuum-Greifsystem 10 ist ein Laser- Sensor 13 einem rechten Winkel zueinandcr angeordnet {sog. Winkel- 

(vgL Fig. 2) angeordnet Dieser wahlt aus den auf der Palette greifer). Die Saugeinheit 19 weist sechs Sauggreifer21 auf, 

5 angeordneten Objekten 11 eta zu greifendes Objekts 11a die in zwei Reihen 3 drei Sauggreifer 21 nebeneinander an- 

aus. AuSerdem filhit er 'eine Groblokalisierung des ausge- $ geordnet sind, und greiftdas Objekt 11a von derOberseite. 

wShllen Objekts 11a aus. Der Laser-Sensor 13 weist eine DieSaugeinheit20.weistyierSauggreifer22auf,diein2wei 

Scndccinhcit 13a und cine Empfangsctnhcit 13b auf. Er ist Reihen & zwei Sauggreifer 22 ncbcncinandcr angoordnct 

in einem Winkel von vorzugsweise 45°, im vorliegenden sind, und greift das Objekt 11a von der Seite. Die Sauggrei- 

AasftihrungsbeispieJ in einem Winkel von etwa 20°, schrag fer.21, 22 der Saugeinheiten 19, 20 kfinnen als Flachsaug- 

Qber den Objekten U auf der Palece 5 posittoniert und 10 greiier, als Faltenbalgsauggreifer Oder als Spezialsauggrei- 

scannt mil einem Lascrstrahl tlber die Objekte 11. Aus ei- fer ausgebildet sein. 

nem Vergleicb des von der Sendeeinheit 13a ausgesandten Die obere Saugeinheit 19 ist an dem Grundkorper 18 des 

Laserstrabls mit dem von der Empfacgseinheit 13b empfan- Vakuuro^Jreif systems 10 hohenverschiebbar gefuhrt und in 

genen laserstrabls kann die Laufzeit des Laserstrabls be- einer besu'mmten Hdhe festlegbar. Die seitlicbe Saugeinheit 

stimrnt werden. Aus der.Laufzeit des laserstrabls kann der is 20 ist auf der Seite des Objekts 11a hohenfest an dem 

Verlauf der Oberfl8cben;der auf der Palette S angeordneten Grundkorper 18 befestigt Vor dem Greifen befindet sicb die 

Objekte 11 ermitteli werden. Derartige Lasersensoren sind obere Saugeinheit 19 in ihrer niedrigsten Position. In dieser 

bspw. von der Fa. SICK AG, Sebastian-Kneipp-StraBe 1, Position wird sie durch ihr Hgengewicht auf einem An- 

79 1 83 Waldkirch, DE unter der Bezeichnuog "Lichtschnitt- schlag 23 des Grundkorpers 18 gehalteo. Zum Greifen des 

sensor DMH" erh6ltlicb|. Es versteht sicb fur einen Facb- 20 Objekls 11a wird das Vakuum-Greifsystem 10 von oben 

mann, dass statt eines Laser-Sensors 13 auch andere Senso- (Pfeil 17 in Fig. 4) auf das Objekt 11a niedergefabrea. Dabei 

rcn, insbesondere andeni optiscbe Sensoren, eingesetzt wear- kommt die obere Saugeinheit 19 zu einem bestimmten Zeit- 

deo konnen. i punkt zur Auflage mit der Oberseite des Objekls 11a. Die 

Aus dem Verlauf der OberflSchen der auf der Palette 5 an- Hohenpositkra der Saugeinheit 19 wird zu diesem Zeitpuukt 

geordneten Objekte 11 und in Kennmis der Abmessungen 15 als z-Position des Objekts 11a erfafit 

derOhjekte auf der Palette kann die Anordnung der Objekte Abhangig von der H6be des zu gnrifenden Objekts 11a 

11 auf der Palette 5 ermittelt werden. In Abbangigkeit von wird das Vakuum-Greifsystem 10 weiter in Richtung des 

der Anordnung der Objekte 11 auf der Paleue 5 wird dann Pfeils 17 nach uoten verfahren, his sich die seitlicbe Saug- 

nach einer bestimmiea Rartgfolge das von dem Vakutim- einbeit 20 im uniercn Bereich des Objekts 11a befindet Da- 

Greifsystem zu greifende Objekt 11a ausgewahlt Die Aus- 30 bei wird die obere Saugeinheit 19 relativ zu dem Grundkor- 

wahl des zu greifenden Ohjetrts Ua erfolgt nach der Rang- per 18des Vakuurn-Greifsystems lOnach oben verscboben. 

folge oben, vome, rechts. D. h. es werden zunachst die Ob- . Dann wird die seMche Saugeinheit 20 zur Auflage an der 

jekte 11 ausgewahlt, die ;am weitesten oben auf der Palette S Seite des Objekls 11a gebrachu Dazu ist die obere Saugein- 

angeordnct sind. Aus diesen oberen Objekten 11 werden heit 19 parallel zu der Oberseite verschiebbar an dem 

dann die am weitesten vome liegenden ausgewahlL Aus die- 35 Grundkorper 18 des Vakuum-Greifsystems 10 gefuhrt Das 

sen oberen, vorderen Objekten 11 wird dann das am weite- gesamte Vakuum-Greifsystem 10 wird mit Hilfe des Hand- 

sten rechts liegende Objekt 11a ausgewahlt Es versteht sicb habungsroboters 8 so weit in Richtung der Seite des Objekts 

fur einen Fachmann, dass ohne Eioschrankung der Zugang- 11a verscboben, bis die seitlicbe Saugeinheit 20 auf der 

lichkeit aus den oberen, vorderen Objekten 11 auch das am Seite audiegt Dabei wird die obere Saugeinheit 19 relativ 

weitesten links liegende' Objekt ausgewahlt werden konnte. *o zu dem Grundkorper 18 und parallel zu der Oberseite des 

Zur Groblokalisierung wird das ausgewablte Objekt 11a Objekts 11a verscboben. Sobald die Saugeinheiten 19, 20 

wird die Lage (Position und Ausrichtung) der Kan ten an der zur Auflage auf der Oberseite bzw. der Seite des Objekts 11a 

oberen, vorderen, rechten Ecke 14 des ausge wahlten Ob- gebracht sind, wird die obere Saugeinheit 19 in ihrer Posi- 

jekts 11a groblokalisiert. Diese drei Kanten sind in Fig. 2 tion festgelegt, und die Saugeinheiten 19, 20 werden evaku- 

starker dargestellt und bilden ein Dreibein, durch das die 45 iert 

Lage der Ecke des ausgewahlleo Objekts 11a eindeulig be- Das erfindungsgemaBe Vakuum-Greifsystem 10 hat den 

stimmt ist | VforteH, dass der Abstand zwischen der oberen Saugeinheit 

Nachdem die Groblokalisierung des zu greifenden Ob- 19 und der seitlicben Saugeinheit 20, sofern die Abmessun- 

jekts 11a abgeschlossen ist, kann das Vakuum-Greifsystem gen des oder jeden zu greifenden Objekls 11a es zulassen, 

10 das Objekt Ua nun greifen. Da die Orientierung des Ob- » vergroBert werden kann. Dadurch wird das Objekt 11a mit 

jekts Ua nicht bckannt ist, d. h.ob eine Langsseitc oder eine einem groBeren Hebelarm zwischen den Saugeinheiten 19, 

Breitseite des Objekts Ua vome angeordnet ist, ist aucb 20 gegriffen trades kann wesentlicb sicberer angehoben und 

nicht bekannt, ob das Objekt 11a auf einer Langsseitc oder gehalteo werden. AuBerdem ist bei der Erfindung sicherge- 

auf einer Breitseite gegriffen wird. Als "vome" wird die stellt, dass bei einem Objekt Ua, das als eine quaderformige 

Seite des Objekls Uai bezeichnet auf der das Vakuum- ss Kartonpalette ausgebildet ist aufderWaren angeordnet und 

Greifsystem 10 das Objekt Ua ergreift Als "Langsseiten" nut einer KunststofxTolie mit der Kartonpalette verschweiBt 

werden die langereo Seiten und als "Breitseiten" die kflrze- sind, die seidicbe Saugeinheit 20 stets die Kartonpalette 

ren Seiten des Objekts Ua bezeichnet Um stets ein sicheres greift und nicht die Kunststofffolie. Die auf der Kartonpa- 

Greifen des Vakuum-Greifsystems 10 sicherzustellen, wird letle angeordneten Waren baben namlich haufig eine von ei- 

auf der Oberseite des Objekts Ua cine rcchtcckigc, in Fig, 3 60 ncr Quadcrform abweichondo Form, so dass die Kunststoff- 

schraffiert dargestellte,|Flache IS definiert, deren Kanten- folie an der Seite des Objekts keine ebene Flicbe bildet Es 

langen der Lange der Breitseiten des Objekts Ua entspre- versteht sich, dass ein solches Objekt 11a vie! hesser und si- 

cben. Das Vakuum-Greifsystem 10 greift das Objekt Ua an cherer an der relativ ebenen Kartonpalette als an der Kunst- 

dengekennzeiclweteoSteUenl&DieS(euenl6Iiegenetwa stofffoue gegriffen werden kaon. 

in der Mi tie der Breitseiten und etwas vcrsetzt zu der Mine «S Das Objekts Ua ist an den evakuierten Sauggreifem 21, 

der Langsseiten. > 22 der Saugeinheiten 19, 20 gehalten. Diese Situation ist in 

T\ae Volriiiim-rtwfcvctoTtl 1A UMHCt eZntm f vntrvtlrKmpr 18 Fio. S Himjp.rifttH Tim Hac OKwlrr 11a Qnmilwlwn unnt Aw 
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20) mil jeweils mindestens einem Sauggreifer (21; 22) 
aufweist und wobei mindestens eine der Saugeinheiten 

(19) das oder jedes zu greifende Objekt (11a) von oben 
und mindestens eine der Saugeinheiten (20) das oder 
jedes zu greifende Objekt (11a) von einer Seite greift, 5 
dadurch gefcennzeichiiet, dass die Saugeinheiten (19, 
20) dcrart an dem Cnindkorpor (18) angcordnet sind, 
dass zum Greifen des mindestens einen Objekts (11a) 
der Abstand zwischen der oder jeder Saugeinheit (19) 
auf der Oberseite des oderjeden Objekts (11a) und der W 
oder jeder Saugeinhtit (20) auf der Seite des oderjeden 
Objekts (11a) variierbar isL 

2. Vakuum-Greifsystem (10) nacb Anspmcb 1, da- 
durch gekennzeichnet dass das Vakuum-Greifsystem 
(10) zum Greifen eiiies Objekts (11a) zwei Saugeinhei- 15 
ten (19, 20) mil jeweils mindestens einem Sauggreifer 
(21, 22) aufweist, wobei eine der Saugeinheiten (19) 
das Objekt (11a) von oben und cine der Saugeinheiten 

(20) das Objekt (11a) von der Seite greift 

3. Vakuum-Greifsystem (10) nacb Aaspnrcb 1 oder 2, 20 
dadurch gekennzeichnet dass der Abstand derart vari- 
ierbar ist, dass die Saugeinheit (20) auf der Seite des 
Objekts (11a) das Objekt (Ua) stets im unteren Bereicfa 
des Objekts (11a) graft 

4. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 1, da- 2S 
durch gekennzeichnet, dass das Vakuum-Greifsystem 
(10) zum Greifen ernes Objekts (11a) mindestens zwei 
obere Saugeinheiten (19) und mindestens zwei seilli- 
cbe Saugeinheiten (20) mit jeweils mindestens einen 
Sauggreifer (21, 22)' aufweist, wobei der Abstand zwi- 30 
schen den einzeinen Saugeinheiten (19) parallel zuder 
Oberseite des Objekts (Ua) und/oder der Abstand zwi- 
schen den einzeinen Saugeinheiten (20) parallel zu der 
Seite des Objekts (Ua) variierbar ist. 

5. Vakuum-Greifsystem (10) nach einem der AnsprU- 35 
cbe 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Saugein- 
heit (19) auf der Oberseite des Objekts (11a) an dem 
GrundkOrper (18) des Vakuum-Greif systems (10) hS- 
hen verschiebbar geftthrl und in einer bestimmten HBbe 
festlegbar ist und dass die Saugeinheit (20) auf der 40 
Seite des Objekts (bha) bbhenfest an dem Grundkfirper 
(18)befesligtist , 

6. Vakuum-Greifsystem (10) nach einem der Ansprii- 
che 1 bis 4, dadurchigekennzeiebnet, dass die Saugein- 
heit (19) auf der Oberseite des Objekts (Ua) hohettfest 45 
an dem Gnindkorper (18) des Vakuum-Greifsys terns 
(10) hefestigt ist und dass die Saugeinheit (20) auf der 
Seite des Objekts (11a) an dem Grundkorper (18) hi> 
benvcrschiebbar geftihrt und in einer bestimmten Hbhe 
festlegbar isL ( 50 

7. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 4 oder 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Hohenverscbieben 
der Saugeinheit (19) auf der Oberseite des Objekts 
(Ua) bzw. der Saugeinheit (20) auf der Seite des Ob- 
jekts (Ua) durch Verscrriebernittel erfolgt, 55 

8. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 7, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Verschiebemittel als 
mindestens ein Pneumatikzylinder ausgebildct sind, 
der zwischen dem I Grundkorper (18) des Vakuum- 
Grcifsystcms (10) und der Saugeinheit (19; 20) angc- W 
ordnet ist 

9. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 7, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Verschiebemittel als 
ein Blektromotor ausgebildet sind, der die Saugeinheit 
(l9;20)iibereiireGeriebe3nordnungbohenverschiehl. 65 

10. Vakuum-Greifsystem (10) zum Greifen minde- 

crone Atnen nhiekls'f'11 tvnhpJ Has Vfltnium-/ twifcv- 
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an dem GrundkOrper (18) angeordnete Saugeinheit (19; 
20) mil jeweils mindestens einem Sauggreifer (21; 22) 
aufweist, insbesondere nacb einem der Anspruche 1 bis 
8, dadurch gekennzeichnet, dass an dem Grundkorper 
(18) des Vakuum-Greifsystems (10) ein mechanischer 
Untergreifer (25) angeordnet ist der zumindest teil- 
wcisc untcr mindestens cincs der durch die Saugeinheit 
(19; 20) angebobenen Objekte (Ua) sem'ebbar ist. 

11. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeicbnel, dass die Breite des Untergrei- 
fcrs (25) variierbar ist. 

12. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 11, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Untergreifer (25) als 
ein Scherengitter ausgebildet ist 

13. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 11, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Untergreifer (25) als 
eine Platte ausgebildet isl, die in mindestens zwei Ifing- 
liche Ibilplntten unterteilt ist,' die zur Variation der 
Breite des Untergreifers untereinander, Qbereinaoder 
bzw. ineinander schiebbar sind. 

14. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 11, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Untergreifer (25) als 
eine Gabel mil mindestens zwei Zinken (26) ausgebil- 
det ist, wobei der Abstand der Zinken (26) variierbar 
ist 

15. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 10, 11 
oder 14, dadurch gekennzeichnet, dass der Untergreifer 
(25) als eine Gabel mit mindestens zwei Zinken (26) 
ausgebildet ist, wobei die Zinken (26) sequeatiell aus- 
fahrbar bzw, einfahrbar sind 

16. Vakuum-Greifsystem (10) nach einem deTAnsprli- 
che 10 bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass die Tiefe 
dear Ausfahrbewegung des Untergreifers (25) variierbar 
ist 

1 7. Vakuum-Greifsys tern (10) nach einem der Ansprii- 
cbe 9 bis 1 6, dadurch gekennzeichnet dass der Unter- 
greifer (25) auf seiner Oberseite Mittel zur Reduzie- 
rung der Reibung zwischen dem Untergreifer (25) und 
dem Objekt (Ua) zumindest beim Unterschieben des 
Untergreifers (25) unter das Objekts (Ua) aufweist 

18. Vakuum-Grei&ystem (10) nach einem der AnsprU- 
cbe 9 bis 17, dadurch gekennzeichnet dass das Va- 
kuum-Greifsystem (10) Mittel zum Bewegen des Ob- 
jekts (Ua) auf den Untergreifer (25) aufweist 

19. Vakuum-Greifsystem (10) nach einem der Anspru- 
che 1 1 bis 18, dadurcb gekennzeichnet, dass die Breite 
des Untergreifers (25) kleiner oder gleich der Breite 
des durch die Saugeinheiten (19, 20) angehobenen Ob- 
jekts (Ua) ist 

20. Vakuum-GreifsysUjm(10)nacheinemderAnsprQ- 
che 1 his 19, dadurch gekennzeichnet, dass das Va- 
kuum-Greifsystem (10) ErkennungsmiUet (27) zum 
Bestimmen der Breite der Seite des angehobenen Ob- 
jekts (Ua), auf der die Saugeinheit (20) auf der Seite 
des Objekts (Ua) das Objekt (Ua) greift, aufweist. 

21. Vakuum-Greifsystem (10) nach Anspruch 20, da- 
durch gekennzeichnet dass die Erkennungsmitiel (27) 
mehrere nebeneinander angeordnete und um eine ge- 
meinsame Drebacbse (28) verschwenkbare Tastfinger 
(29) aufwciscu, wobei der cine Ha 1 (29a) der Tastfinger 
(29) auf der Oberflache des durch die Saugeinheiten 
(19, 20) angehobenen Ohjekts (Ua) aufliegt und der 
andere Teil (29b) der Tastfinger (29) neben dem Objekt 
(11a) nacb unten verschwenkt ist 

22. Vakuum-Greifsystem (10) nach einem der Anspru- 
che 10 bis 21, dadurch gekennzeichnet, dass der Unter- 
ureifer (75\ aufcmind seines Rip«niwari<?hr« rvfer nit. 
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